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1. POUZITI

Servomotory MODACT MOP, t. €. 52 039 jsou uréeny k prestavovani ovladacich organd vratnym otocnym
pohybem (napr:: Soupatek a jinych zafizeni, pro které jsou svymi viastnostmi vhodné). Typickym pfikladem pouziti je
dalkové dvoupolohové nebo vicepolohové ovladani téchto organ(, u nichz se také pozaduje tésny uzavér v koncovych

polohach.Servomotory, vybavené proudovym vysilacem polohy, jsou vhodné i pro automatickou regulaci v rezimu S4
— viz Pracovni rezim.

2. PRACOVNI PROSTREDI, PRACOVNI POLOHA

Pracovni prostredi

Servomotory MODACT MOP jsou odolné proti ptsobeni provoznich podminek a vnéjsich vliva tfid AC1, AD7,
AEB, AF2, AG2, AH2, AK2, AL2, AM-2-2, AN2, AP3, BA4 a BC3 podle CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

PFi umisténi na volném prostranstvi doporuujeme servomotor opatfit lehkym zastfeSenim proti pfimému plsobeni
atmosférickych vliva. Stfiska by méla pfesahovat pres obrys servomotoru alespon o 10 cm ve vysce 20 — 30 cm.

PFi umisténi servomotor( v pracovnim prostiedi s teplotou pod -10 °C, v prostfedi s relativni vihkosti nad 80 %
nebo na volném prostranstvi je nutné vzdy pouzit topného ¢lanku, ktery je namontovan u vSech servomotord.

Pouziti servomotor( v prostorech s prachem nehoflavym a nevodivym je mozné, pokud nebude nepfiznivé ovliviiovana
jejich funkce. Pfitom je tfeba disledné dodrzovat CSN 34 3205. Prach se doporuéuije settit pfi dosazeni vrstvy cca 1 mm.

Poznamky:
Za prostory pod pristfeSkem se povazuji ty, kde je zabranéno dopadu atmosférickych srazek pod uhly do 60° od svislice.
Umisténi servomotoru musi byt takové, aby chladici vzduch mél k nému volny pfistup. Minimalni vzdalenost od stény pro
vstup vzduchu je 40 mm. Prostor, ve kterém je servomotor umistén, musi byt proto dostatecné velky, Cisty a vétrany.

Teplota
Provozni teplota okoli pro servomotory MODACT MOP 52 039 je -25 °C az +60 °C.

Tridy vnéjSich vlivi - vyratek z CSN 33 2000-5-51 ed. 3.

Trida:
1) ACH — nadmorska vyska < 2000 m
2) AD7 — mélké ponofeni, moznost obéasného ¢astecného, nebo Uplného ponofeni
3) AE6 — silna prasnost
4)AF2 — vyskyt korozivnich nebo znecistujicich latek je atmosféricky. Pfitomnost korozivnich znecistujicich latek
je vyznamna.
5)AG2  — mechanické namahani stfedni.V béznych primyslovych provozech.
6)AH2  —vibrace stfedni.V béznych pramyslovych provozech.
7)AK2 — vazné nebezpedi rlstu rostlin nebo plisni.
8)AL2 — vazné nebezpedi vyskytu zivocichd (hmyzu, ptakd, malych zvirat)
9) AM-2-2 — normalni troven signalniho napéti. Zadné dodateéné pozadavky.
10)AN2 - slunecni zareni stfedni. Intenzita > 500 a < 700 W / m2.
11)AP3  —seizmické ucinky stfedni. Zrychleni > 300 Gal < 600 Gal.
12)BA4 — schopnost osob. Pou¢ené osoby.
13)BC3 - dotyk osob s potencialem zemé Casty. Osoby se ¢asto dotykaji cizich vodivych ¢asti a obvykle nestoji

na vodivém podkladu.

Pracovni poloha

Servomotory mohou pracovat v libovolné pracovni poloze.

3. PRACOVNI REZIM, ZIVOTNOST SERVOMOTORU

Pracovni rezim

Servomotory mohou pracovat s druhem zatizeni S2 podle CSN EN 60 034-1. Doba prace pfi teploté +50 °C je
10 minut a stfedni hodnota zatézovaciho momentu je nejvyse 60 % hodnoty maximalniho vypinaciho momentu M,,.

Servomotory mohou pracovat také v rezimu S4 (pferusovany chod s rozbéhem) podle CSN EN 60 034-1.



Zatézovatel N/N+R je max. 25 %; nejdelsi pracovni cyklus N+R je 10 minut (prabéh zatiZeni je podle obrdzku).
Nejvyssi poCet sepnuti pfi automatické regulaci je 1200 sepnuti za hodinu. Stfedni hodnota zatéZovaciho momentu pfi
zatézovateli 25 % a teploté okoli +50 °C je nejvySe 40 % hodnoty maximélniho vypinaciho momentu M,

NejvysSi stfedni hodnota zatézovaciho momentu se rovna jmenovitému momentu servomotoru.

1%N Mz zabérny moment > 1,3 . M,,
Mstf stfedni hodnota zatéz. momentu
3%N M, maximalni hodnota vypinaciho momentu
N
= -1 T >
w s
i
=
Doba prace N Doba klidu R
Doba cyklu

Priabéh pracovniho cyklu

Zivotnost servomotor
Servomotor, uréeny pro uzaviraci armatury, musi byt schopen vykonat nejméné 10 000 pracovnich cykld (Z - O - 2).
Servomotor, ur€eny pro regulaéni uc¢ely, musi vykonat nejméné 1 milion cykld s dobou prace (pfi které je
vystupni hfidel v pohybu) nejméné 250 hodin. Zivotnost v opera¢nich hodinach (h) zavisi na zatiZzeni a na
poctu sepnuti. Velka Cetnost spinani ne vzdy pozitivné ovlivni presnost regulace. K dosazeni co nejdelSiho

potfebny pro dany proces. Orientaéni udaje zivotnosti, odvozené od nastavenych regula¢nich parametri, jsou
uvedeny v nasledujici tabulce.

Zivotnost servomotor( pro 1 milion start
zivotnost [h] 830 1000 2000 4000
pocet startli [1/h] max pocet startli 1200 1 000 500 250

4. TECHNICKE UDAJE
Napajeci napéti
Napajeci napéti elektromotoru -1x230V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 %
—3x230/400V, +10 % -15 %, 50 Hz +2 % (nebo podle udaji na stitku)

Kryti

Stupen kryti servomotoru — 1P 67 podle CSN EN 60 529
Hluk

Hladina akustického tlaku A max. 85 dB (A)

Hladina akustického vykonu A max. 95 dB (A)

Vypinaci moment

Vypinaci moment je u vyrobce nastavovan podle pozadavku zédkaznika dle Tabulky provedeni 1. Pokud neni
nastaveni vypinaciho momentu pozadovano, nastavuje se na maximalni vypinaci moment.

Zabérny moment

Zabérny moment je vypoctova hodnota, dand zabérnym momentem elektromotoru, celkovym pfevodem servomotoru
a jeho ucinnosti. Servomotor miZe vyvinout zab&rny moment po reverzaci chodu po dobu 1 — 2 ota¢ek vystupniho hfidele,
kdy je blokovano momentové vypinani. MGze to byt v koncové poloze nebo i libovolné mezipoloze.



Samosvornost

Servomotor podle téchto technickych podminek je samosvorny za predpokladu, Ze zatéz plsobi pouze ve
sméru proti pohybu vystupniho hfidele servomotoru. Samosvornost zabezpecuje valeckova zdrz, ktera znehybni
rotor elektromotoru i v pfipadé ru¢niho ovladani.

Z dlvodl dodrZeni bezpecénostnich predpist neni pFipustné pouziti servomotord pro pohon dopravnich zdvihacich
zafizeni s moznou dopravou osob nebo pro zafizeni, kde pod zdvihanym bfemenem je mozna pfitomnost osob.

Smér otaceni
Smér ,zavira“ je pfi pohledu na vystupni hfidel ve sméru do ovladaci skfiné shodny se smyslem otaceni
hodinovych rucicek.

Pracovni zdvih
Pracovni zdvih je uveden v Tabulce 1.

Ruéni ovladani

Ruéni ovladani se provadi ruénim kolem pfimo (bez spojky) a je mozné i za chodu elektromotoru (vysledny pohyb
vystupniho hridele je dan funkci diferencidlu). Ota€enim ruéniho kola ve sméru hodinovych ruci¢ek se vystupni hridel
servomotoru otaci rovnéz ve sméru hodinovych ruciCek (pfi pohledu na hridel do oviadaci skfing€). Za predpokladu,
ze matice armatury ma levy zavit, servomotor armaturu zavira.

Momenty v servomotorech jsou nastaveny a funguji, pokud je servomotor pod napétim.

V pfipadé, ze bude pouzito ruc¢ni ovladani, tzn. servomotor bude ovladan mechanicky, nefunguje nastaveni
momentu a mlze dojit k poskozeni armatury.

5.VYBAVA SERVOMOTORU

Momentové vypinace

Servomotory jsou vybaveny dvéma momentovymi vypinaéi (MO, MZ), kazdy pro jeden smér pohybu vystupniho
hridele servomotoru. Momentové vypinaCe mohou pracovat v libovolném bodu pracovniho zdvihu kromé oblasti, ve
které jsou blokovany.

Hodnotu vypinaciho momentu Ize nastavit v ramci rozsahu, uvedeného v Tabulce 1. Momentové vypinace jsou blokovany
pro pfipad, ze po jejich vypnuti dojde ke ztraté zatézovaciho momentu. Tim je servomotor zabezpecen proti tzv. ,pumpovani*.

Polohové vypinace
Polohové vypinace PO, PZ vymezuji pracovni zdvih servomotoru (kaZdy jednu koncovou polohu,).

Signalizace polohy

Signalizaci polohy vystupniho hfidele servomotoru zajistuji dva signalni vypinaée SO, SZ, kazdy pro jeden smér
pohybu vystupniho hridele. Bod sepnuti mikrospinact je mozné nastavit v celém rozsahu pracovniho zdvihu kromé
uzkého pasma pred bodem vypnuti mikrospinace, ktery vypina elektromotor.

Vysila¢e polohy

Servomotory MODACT MOP, t. €. 52 039 mohou byt dodany bez vysilace polohy nebo mohou byt vybaveny
vysilaéem polohy:

a) Odporovy vysila¢ 1 x 100 Q

Technické parametry:

Snimani polohy odporové
Uhel nato¢eni 0°-160°
Nelinearita <1%
PFfechodovy odpor max. 1,4 Q
PFipustné napéti 50 Vss
Maximalni proud 100 mA

b) Pasivni proudovy vysila¢ typu CPT 1A. Napdjeni proudové smycky neni soucasti servomotoru. Doporuéené napdjeci
napéti je 18 — 28 Vss, pfi maximalnim zatézovacim odporu smycky 500 Q. Proudovou smycku je tfeba v jednom misté
pfizemnit. Napajeci napéti nemusi byt stabilizovano, ale nesmi prekro€it 30 V, jinak hrozi zni€eni vysilace.



Rozsah CPT 1A se nastavuje potenciometrem na télese vysilace a vychozi hodnota odpovidajicim pootocenim
vysilace.

Technické parametry CPT 1A:

Snimani polohy kapacitni
Pracovni zdvih nastavitelny 0° — 40° az 0° — 120°
Nelinearita <1%
Nelinearita véetné prevodl <2,5 % (pro max. zdvih 120°).
Hysteréze véetné prevodu <5 % (pro max. zdvih 120°)
(Nelinearita i hysteréze se vztahuji k hodnoté signalu 20 mA.)
Zatézovaci odpor 0-5000Q
Vystupni signal 4 —20 mA nebo 20 -4 mA
Napajeci napéti pro R, 0 — 100 Q 10-20Vss

pro R, 400 — 500 Q 18 -28V ss
Maximalni zvinéni napajeciho napéti 5%
Maximalni pfikon vysilace 560 mW
Izolaéni odpor 20 MQ pfi 50 V ss
Elektricka odolnost izolace 50V ss
Teplota pracovniho prostfedi -25°C — +60 °C
Teplota pracovniho prostfedi - rozSifeny rozsah -25 °C — +70 °C (jiné na dotaz)
Rozméry 2 40 x 25 mm

c) Aktivni proudovy vysila¢ typu DCPT. Napajeni proudové smycky je sou¢asti servomotoru. Maximalni zatéZovaci
odpor smycky je 500 Q.
DCPT je snadno nastavitelny dvéma tlacitky s diodou LED na télese vysilace.

Technické parametry DCPT:

Snimani polohy bezkontaktni magnetorezistentni
Pracovni zdvih nastavitelny 60° — 340°
Nelinearita max. =1 %

Zatézovaci odpor 0-5000Q

Vystupni signal 4 —20 mA, nebo 20 -4 mA
Napajeni 15 — 28 Vss, < 42 mA

Pracovni teplota -25°C az +70 °C

Rozméry @ 40 x 25 mm

Zapojeni vysilaca CPT 1A i DCPT je dvoudratové, t.j. vysila¢, napdjeci zdroj a zatéz jsou zapojeny do série. Uzi-
vatel musi zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace na elektrickou zem navazujiciho regulatoru,
pocitae apod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté v libovolné ¢asti okruhu vné elektrického servo-
motoru.

Ukazatel polohy

Servomotor je vybaven mistnim ukazatelem polohy.

Topny ¢lanek
Servomotory jsou vybaveny topnym ¢lankem pro zamezeni kondenzace vodnich par. Pfipojuje se na sit
s napétim 230 V.

6. ELEKTRICKE PARAMETRY
Vnéjsi elektrické pripojeni
Servomotor je vybaven svorkovnici pro pfipojeni k vnéj§im obvodim. Svorkovnice je opatiena $roubovacimi svorkami
pro pfipojeni vodicl s max. prifezem 4 mm2. Svorkovnice je pfistupna po sejmuti krytu servomotoru. Na svorkovnici jsou
vyvedeny vSechny elektrické ovladaci obvody servomotoru. Servomotor je vybaven kabelovymi vyvodkami pro elekirické
pfipojeni servomotoru.
Konektorové pfipojeni na dotaz.



Vnitini elektrické zapojeni servomotorti

Schémata vnitfniho elektrického zapojeni servomotord MODACT MOP, t. €. 52 039 s oznacenim svorek
jsou uvedena v tomto katalogu.

V servomotoru je schéma vnitfniho zapojeni umisténo na vnitini strané krytu servomotoru. Svorky jsou
oznaceny Cisly na samolepicim §titku, ktery je pfipevnén na nosném pasku pod svorkovnici.

Proudova zatizitelnost a maximalni napéti mikrospinact
Maximalni napéti mikrospinacu je 250 V stf. i ss, pfi téchto maximalnich hodnotach proudu:

MO, MZ 250V stf./2 A nebo 250V ss/0,2 A
SO, Sz 250V stf./2 A nebo 250V ss/0,2 A
PO, PZ 250V stf./2 A nebo 250V ss/0,2 A

Mikrospinac¢e je mozno pouzit jen jako jednookruhové. Na svorky téhoZz mikrospinaCe nelze pfipojit dvé napéti
riznych hodnot nebo fazi.

Izolacéni odpor
Izola¢ni odpor el. obvodl proti kostfe nebo mezi sebou pfi normalnich podminkdch musi byt nejméné 20 MQ,

Elektricka pevnost izolace elektrickych obvodi

Obvod odporového vysilace polohy 500V, 50 Hz
Obvod proudového vysilace polohy 50V ss
Obvody mikrospinac¢t a topného odporu 1500V, 50 Hz
Elektromotor Un=1x230V 1500V, 50 Hz
Un = 3 x 230/400 V 1800V, 50 Hz

Odchylky zakladnich parametr

Vypinaci moment +10 % z max. hodnoty rozsahu
Rychlost prestaveni -10 % z max. hodnoty rozsahu
+15 % z jmenovité hodnoty (pfi chodu naprézdno)
Nastaveni signalnich vypinaci +2,5 % z max. hodnoty rozsahu
(rozsahy jsou uvedeny v MontaZznim ndvodu)
Hysteréze signalnich vypinacd max. 4 % z max. hodnoty rozsahu
Nastaveni polohovych vypinacu +2,5 % z max. hodnoty rozsahu
Hysteréze polohovych vypinacl max. 4 % z max. hodnoty rozsahu
Ochrana

Servomotory jsou opatfeny vnéjsi a vnitfni ochrannou svorkou pro zabezpeceni ochrany pfed nebezpecnym
dotykovym napétim.
Ochranné svorky jsou oznageny znac¢kami podle CSN IEC 417 (34 5555).

Pokud neni servomotor pfi zakoupeni vybaven nadproudovou ochranou, je nutné aby tato ochrana byla
zajiSténa externé.

7. POPIS A FUNKCE

Servomotory jsou konstruovany pro pfimou montdz na ovladaci organ (armaturu a pod.). Pfipojuji se pomoci
pfiruby a spojky podle CSN 186314 (ST SEV 5448-85) nebo podle ISO DIN 5210 a DIN 3338.

Jednofazovy nebo tfifazovy asynchronni elektromotor pohani pfes predlohové soukoli centraini kolo diferen-
cialniho prevodu, umisténého v nosné skfini servomotoru (silovy prfevod). Korunové kolo planetového diferencialu
je pfi motorickém ovladani drzeno v neménné poloze samosvornym Snekovym prevodem. Ruéni kolo, spojené se
Snekem, umoznuje alternativni ru¢ni ovladani i za béhu elektromotoru - bez nebezpedi pro obsluhu.

Vystupni hfidel je pevné spojen s unasetem planetového pfevodu. Vystupni hfidel prochazi do ovladaci skfing,
kde jsou soustfedény vSechny ovladaci prvky servomotoru (jednotka momentového vypinani, jednotka polohova
a signalizacni a topny odpor, pfipadné vysilac polohy).



Tabulka 1 — Elektrické servomotory MODACT MOP, t. ¢é. 52 039
— zakladni technické parametry (pouZité elektromotory ATAS Nachod)

Typové Moment Rychlost |Pracovni Elektromotor Hmotnost Typové Eislo
oznaceni prestaveni| zdvih
vypinaci| zabérny Typ Napéti | Vykon | Otagky In Iz/In zakladni |dopliikové
(400V)
[Nm] | [Nm] | [1/min] | [ot.] V] kW1 | [/minl | [A] kol [12345(678910
MOP 30/65-9 65 9 T42RL477 | 3x400 | 0,05 1350 | 0,24 2 17 xx1xP
MOP 30/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 1300 | 0,34 2,5 17 XX2xP
MOP 30/58-25 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0,15 1270 | 0,53 2,2 17 Xxx3xP
MOP 30/39-40 | 10-30 | 39 40 T42RX479| 3x400 | 0,15 | 1270 | 0,53 | 2,2 17 xx4xP
MOP 30/54-9 54 9 |15-38 |FCT4C84A| 1x230 | 0,035 | 1390 | 0,57 | 1,5 | 17 |52039 [xx5xP
MOP 30/56-15 56 15 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 | 0,8 1,7 17 xxX6xP
MOP 20/27-25 10-20 27 25 J42RT502 | 1x230 | 0,100 | 1370 0,8 1,7 17 XX7xP
MOP 60/140-9 30-60 140 9 T42RR478 | 3x400 | 0,09 1300 | 0,34 2,5 17 xXXAxP
MOP 60/83-15 83 15 T42RR478 | 3x400 | 0,09 | 1300 | 0,34 | 25 17 xxBxP
MOP 45/58-25 | 10-45 58 25 T42RX479 | 3x400 | 0,15 | 1270 | 0,53 | 2,2 17 xxCxP
Vyznam jednotlivych €isel v typovém cCisle servomotoru:
6. misto uréuje zptsob mechanického a elektrického pfipojeni:
Elektrické pfipojenia mechanické pfipojeni svorkovnice konektor
pfipojeni FO7, tvar C 1xxxP CxxxP
pfipojeni FO7, tvar D 2xxxP DxxxP
pfipojeni FO7, tvar E 3xxxP ExxxP
pfipojeni F10, tvar C 4xxxP JxxxP
pfipojeni F10, tvar D 5xxxP KxxxP
pfipojeni F10, tvar E 6XxxxP LxxxP
pfipojeni F10, tvar A 7xxxP FxxxP
pfipojeni F10, tvar B1 8xxxP HxxxP
pfipojeni FO7, tvar B1 9xxxP BxxxP
pfipojeni FO7, tvar A 0OxxxP AxxxP
7. misto uréuje pozadovanou dobu blokace moment:
x 0 X x doba blokace mezi 1,5 az 3 otackami vystupniho hfidele po reverzaci
x1xx doba blokace mezi 0,75 az 1,5 otackami vystupniho hfidele po reverzaci
X2 XX doba blokace mezi 0,4 az 0,75 otaCkami vystupniho hfidele po reverzaci
8. misto urcuje rychlost pfestaveni a vypinaci moment — viz Tabulka 1
9. misto ur€uje moznosti pouziti vysilace polohy a mistniho ovladani BMO:
bez BMO s BMO
bez vysilace polohy Xxx0P XXx4P
odporovy vysila¢ 1x 100 Q xxx1P XXx5P
proudovy vysila¢ CPT1 A XXx2P XXX6P
proudovy vysila¢ DCPT s napajecim zdrojem XxXx3P XXX7P




Rozmeérovy nacértek servomotoru MODACT MOP,t. €. 52 039
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Mechanické pfipojovaci rozméry servomotoru MODACT MOP, t. €. 52 039
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Adaptéry k servomotordim MODACT MOP,t. €. 52 039
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S il S 1 b R
NZs Q? < [' | -J1.9d5 //L/_' N\
NN NZZR R 721N
NIZN N g N\ Z AT
SN 2N INZN ¥ Nl ZI
/ SN \\-—\\ e ARN z
SN RN 4 gis AN R
Rii REEIRNNHBE R {NNHEE
al]] o5 I a | eat_ || ]
{ o d5 | < L 0ds
! 2 d2 I o di
| o d3
) 2 di
Rozmeér F10 F7
o di 125 125
o d2 8 70 55
A, B1 o d3 102 70
(shodné d4 M10 M8
rozméry) pocet otvor(i d4 4 4
h 3 3
h2 min 12,5 15
A 63,5 63,5
_— o d5 30 22
Udaje pro 2 d6 max 26 20
tvar A h1 max 435 | 435
I min 45 25
A 63,5 63,5
o d5 30 22
Udaje pro hI; rr::x 435 335
tvar B1 b1 12 8
o d7 H9 42 28
t1 45,3 30,9
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Schémata vnitiniho elektrického zapojeni servomotori MODACT MOP, t. ¢. 52 039

Legenda:
SQ1 (MO) — momentovy spinac ,,otevieno®

CPT 1A - proudovy vysila¢ CPT 1A

SQ2 (MZ) — momentovy spinac ,zavieno” DCPT  — proudovy vysila¢ DCPT

SQ3 (PO) - polohovy koncovy spinac ,otevieno® DCPZ - napédjeci zdroj pro DCPT

SQ4 (PZ) - polohovy koncovy spinac ,zavieno” M1 — jednofazovy asynchronni motor
SQ5 (SO) — polohovy signaliza¢ni spinac ,otevira“ M3~ — tfifazovy asynchronni motor
SQ6 (SZ) - polohovy signaliza¢ni spina¢ ,zavirgd® TH — termokontakt

BQ — odporovy vysila¢ 1 x 100 Q EH — topny odpor

Vysilac polohy: odporovy 100 Q

P0891
™ SQ1 SQ2 SO3 SQ4 SO5  SQB BQ EH
(MO} (MZ} (PO) (PZ) (SO0} (2}
(3l
e P R = Rt Al L e eid P N P P N R o P

Vysilac polohy: proudovy 4 — 20 mA nebo bez vysilace

P0892
TH SO SQ2 503 5S4 505 508 CPT1A EH
{M0O) (MZ) {PQ) (PZ) (SO) (SZ)
<
3y i
B
]
| |
S>> zfz|H(ele]alnldolewlelldlile] ol |2l

Vysilac¢ polohy: proudovy 4 — 20 mA s napdjecim zdrojem

P0893-E
TH 501502 503 S04 505 S0Q6
(Ma) (MZ) (PO) (PZ) (SO) (5Z) DCPT bDePZ
,J\T M M M M pr——
(Zf{‘u il e e T
EH
SEEEFHEIESR k9o RESREREE S

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZ mikrospinace nesmi byt pfivedena dvé napéti
riznych hodnot nebo fazi. Kontakty mikrospinact jsou kresleny v mezipoloze.

U provedeni s proudovym vysilacem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace
na elektrickou zem navazujiciho reguldtoru, pocitace apod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté
v libovolné &asti okruhu vné elektrického servomotoru.

12



Vysilac polohy: odporovy 100 Q

P0933
TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5  SQ6 BQ EH

(MO) (M2Z) (PO) (PZ) (SO) (S2)
M
-1
C
Sy 2

Vysilac polohy: proudovy 4 — 20 mA nebo bez vysilace

10

11
1

|

51
52
60
61

P0934

TH SQ1 SQ2 SQ3 SQ4 SQ5 SQ6 CPT 1A EH
(MO) M2Z) (PO) (P2) (SO) (82

) 3

Vysilac polohy: proudovy 4 — 20 mA s napdjecim zdrojem

A

10
52 |- — — 1
60

61

P0935-E
DCPT2  DCPZ EH

(82)
> -
Bl T [
- =
¢ r’:
N Ol |a|m | |w|o|~ oo o] —~ OO —
SN [2I~EE e PRRRRleE 5 8

TH SQ1 SQ2 SQ3 sQ4 SQ5 SQ6
(MO) (M2) (PO) (P2) (SO)

25

Mikrospinace Ize pouZit jen jako jednookruhové. Na kontakty téhoZz mikrospinace nesmi byt pfivedena dvé napéti
riznych hodnot nebo fazi. Kontakty mikrospinact jsou kresleny v mezipoloze.

U provedeni s proudovym vysilacem musi uZivatel zajistit pfipojeni dvoudratového okruhu proudového vysilace

na elektrickou zem navazujiciho reguldtoru, pocitace apod. Pripojeni musi byt provedeno pouze v jednom misté
v libovolné &asti okruhu vné elektrického servomotoru.
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POZNAMKY A pEEKY. o.s. 2\




B
ZA PECKY. a._s._ /ZX

Vyvoj, vyroba, prodej a servis elektrickych servomotor( a rozvadéc,

WVam plechu (vybaveni TRUMPF), praskova lakovna
PREHLED VYRABENYCH SERVOMOTORU

KP MINI, KP MIDI
elektrické servomotory oto¢né jednootackoveé (do 30 Nm)

MODACT MOK, MOKED, MOKP Ex, MOKPED Ex
elektrické servomotory jednootackové pro kulové kohouty a klapky

MODACT MOKA
elektrické servomotory otocné jednootackové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MON, MOP, MONJ, MONED, MOPED, MONEDJ
elektrické servomotory otocné viceotackové

MODACT MO EEx, MOED EEx
elektrické servomotory otocné viceotackové nevybusné

MODACT MOA
elektrické servomotory oto¢né viceota¢kové pro JE mimo aktivni zénu

MODACT MOA OC
elektrické servomotory oto¢né viceota¢kové pro JE do aktival zény

MODACT MPR Variant
elektrické servomotory otoCné jednootackove pakove s proménnoulrychlosti prestaveni

MODACT MPS, MPSP, MPSED, MPSPED
elektrické servomotory jednootackové pakové s konstantni rychlosti prestaveni

MODACT MTN, MTP, MTNED, MTPED
elektrické servomotory tdhlové pfimocaré s konstantni rychl

Dodavky kompletll: servomotor + armatura (pfipadné pfevodoy







